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Abstract (English machine translation) 

This invention involves a procedure and an appliance about the automatic 
identification of components of medical appliance systems, especially 
components of endoscopy systems. It is one of at least one intended 
separated unit, that shows a writing reading head, to identifying 
component (30a, 30b). This unit can one of the system components, for 
example, how is a camera head (18) in a video endoscope system. Everyone 
to identifying component contains one describes - and auslesbaren data 
carriers, the component parameter of boasting data signals stores. 
Contents of the data carrier are einlesbar through transfer of the data 
about the writing reading head of the separated unit and can be 
registered there and if necessary taxes - und/oder adjustable-speed 
processes activates. Erf indungsgemass is the used data transfer system a 
touch-loose system, with which the energy is transferred into the data 
carrier of the components by induction of the writing reading head of the 
separated unit to finishing reading or registered matters of the data to 
the component. The separated unit contains a 

Modulations-Demodulationseinrichtung furthermore, with which she/it 
modulates to the component to transferring signal and becomes the data 
signals received by the component demoduliert. A video camera (15a) 
interconnected with the camera head (18) can be fitted for finished 
reading data automatically at their specifications (Fig) on the basis of 
those of the components (30a, 30b). 2. 
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Verfahren und Vorrichtung zur automatischen Identifikation von Komponenten medizinischer Geratesysteme 

Verfahren zur automatischen Identifikation und Erfas- 
sung charakteristischer Kenndaten von Komponenten 
von Endoskopiesystemen, bei dem in der Komponente 
ein von einer separaten Einheit beschreib- und lesbarer 
Datentrager zur Speicherung von Parametern zumindest 
dieser Komponente und in der separaten Einheit wenig- 
stens eine Schreib- und Lesesteuervorrichtung zum wie- 
derholbaren Beschreiben und Lesen des Datentragers 
vorgesehen sind, gekennzeichnet durch folgende Schrit- 
te: 

a) Bereitstellen eines beruhrungslosen Energie- und Da- 
Ten u be rt rag ungssy stems in der Komponente und in der 
separaten Einheit zur Obertragung von Parameter ange- 
benden Daten zwischen dem Datentrager der Komponen- 
te und der separaten Einheit in beiden Richtungen; 

b) Positionieren der Komponente in der Nahe der separa- 
ten Einheit; 

c) Aktivieren eines Identifikations- bzw. Erfassungsvor- 
gangs, indem beruhrungslos ein Identifikations-Abfrage- 
signal von der separaten Einheit zur Komponente uber 
das Datenubertragungssystem ubertragen wird; 

d) Empfangen des Identifikations-Abfragesignals durch 
die Komponente und Ausiesen wenigstens eines Identifi- 
kationsparameters Oder zu erfassender Kenndaten aus 
dem Datentrager; 

e) Obertragung eines den Identifikationsparameter oder 
die zu erfassenden Kenndaten angebenden Antwortsi- 
gnals an die separate Einheit; 

f) Empfangen und Registrieren der zu erfassenden Kenn- 
daten oder des Identifikationspara meters der Komponen- 
te durch das Antwortsignal in der separaten Einheit, und 
durch einen weiteren Schritt, der einen Schreibvorgang 
zum Andern oder Neueinspeichern von Daten eines Para- 
meters in den Datentrager der Komponente akttviert, ein 
entsprechendes Schreibsignal uber das Datenubertra- 
gungssystem von der separaten Einheit zur Komponente 
ubertragt, im dorttgen Datenspeicher einen oder mehrere 
Parameter entsprechend dem Schreibsignal andert oder 
neu einschreibt 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifFt cin Verfahren und einc Vorrichtung 
zur automatischen Identifikation und Erfassung charakteri- 
stischer Kenndaten von Komponenten von Endoskopiesy- 5 
stemen gemaB den Oberbegriffen der Anspriiche 1 und 12. 

Ein solches Verfahren und eine solche Vorrichtung sind 
aus der EP 0 534 198 A2 bekannt. 

In der Technik sind verschiedene Verfahren zur Identifi- 
kation von Komponenten ublich, die mit unterschiedlichen 10 
Ubertragungs- und Kodierverfahren arbeiten. Als Beispiel 
seien hier lediglich erwahnt die zur Identifikation von Kom- 
ponenten in der Teilefertigung dienenden Verfahren, z. B. 
bei der Lagerhaltung, die iiberwiegend mit optisch oder ma- 
gnetisch ablesbaren Stri encodes arbeiten, und ahnliche Ver- 15 
fahren zur Disposition von Waren, z. B. in Versandhausern 
und GroBkaufhausern, sowie Verfahren und Vorrichtungen 
zur Identifikation beweglicher Objekte, z. B. zur Identifika- 
tion von Fahrzeugen, wie Schiffen, Flugzeugen und Land- 
fahrzeugen, die mittels elektromagnetisch ubertragener Ab- 20 
fragesignale einen in der Komponente, d. h. im Fahrzeug in 
einem Transponder gespeicherten Identifikationscode abfra- 
gen, der dann aktiv oder passiv zur abfragenden Station ge- 
sendet wird. Diese ublichen Identifikationssysteme arbeiten 
bcruhrungslos, benotigen jedoch, abgesehen von den einen 25 
Strichcode abfragenden Systemen, eine Energiequelle im 
abgefragten Objekt. 

Es ist auch ein auf einer induktiven Kopplung beruhen- 
des, beriihrungs loses Energie- und Datenubertragungs ver- 
fahren bekannt, bei dem ein Schreib-Lcsekopf und die abzu- 30 
fragende Komponente jeweiis eine Hochfrequenzspule auf- 
weisen, so daB die abzufragende Komponente und die den 
Schreib-Lesekopf aufweisende separate Einheit bei einem 
Identifikationsvorgang wie ein lose gekoppelter Transfor- 
mator wirken. Bei der Abfrage erzeugt die Hochfrequenz- 35 
spule des Schreib-Lesekopfs ein Hochfrequenzfeld. Die 
Spule in der Komponente empfangt das Feld und versorgt 
einen mit der Spule verbundenen, als Datentrager fungieren- 
den elektronischen Speicher mit Energie, der dann durch 
cine Speicherausiese- und Kontrollogik ausgelesen werden 40 
kann. Die ausgelesenen Daten werden zur Hochfrequenz- 
spule der Komponente geleitet. Diese Spule bildet zusam- 
men mit einem Kondensator einen Schwingkreis, dessen 
Schwingung durch die aus dem Speicher ausgelesenen Da- 
ten moduliert wird. Diese Modulation wird wiederum zur 45 
Hochfrequenzspule des Schreib-Lesekopfs ubertragen, dort 
erkannt und an einen Empfangskreis weitergeleitet. Diese 
Art der Modulation ist als "Absorptionsmodulation" be- 
kannt und wird z. B. in der Radartechnik eingesetzt. Letzt- 
lich stellt eine solche Absorptionsmodulation eine Pulsdau- 50 
ermodulation dar, 

Auf diesem Prinzip aufbauend laBt sich auch ein Identifi- 
kations verfahren verwirklichen, bei dem der in der Kompo- 
nente als Datentrager enthaltene Speicher nicht nur ausles- 
bar, sondern auch beschreibbar ist. AuBer der reinen Uber- 55 
Lragung von Identfikationsdaten ist es auch moglich, Be- 
fehlssignale zum Datentrager, d. h. zur Komponente zu 
ubertragen, um Funktionen des Datentragers zu steuern. 

Das aus der schon genannten EP 0 534 198 A2 bekannte 
Identifikationssystem wird bei einem Endoskop angewen- 60 
det, bei dem endoskopseitig ein Speicher fur spezielle Kenn- 
daten des Endoskops und ein mit dem Endoskop uber Kon- 
takte koppelbares Steuergerat vorgesehen sind, mit dem die 
Kenndaten abgefragt werden kbnnen, um z. B. Abgleichpa- 
rameter fur die am Steuergerat einzustellenden Betriebspa- 65 
rameter zu gewinnen. Solche im Datentrager des Endoskops 
gespcicherte Kenndaten konncn auBer Abgleilchparamcter 
auch andere Parameter, wie z. B. Betriebsdauer, Wartungs- 
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intervall, Seriennummer und dergleichen bezeichnen. 

Ferner ist aus dem Patent DE 37 42 900 C2 eine Endo- 
skopeinrichtung mit einem Vuleoendoskop und einem Steu- 
ergerat fur den Bildwandler beschrieben. Kenndaten des En- 
doskops, insbesondere die Zahl der Bildpunkte des Bild- 
wandlers, sind in einem endoskopseitigen Speicher abge- 
legt, der innerhalb des Steckers angeordnet ist, mit dem das 
Videoendoskop am Steuergerat angesteckt wird. Durch Ab- 
frage der gespeicherten Kenndaten kann dann das Steuerge- 
rat individuell an das Endoskop angepaBt werden. Die Ab- 
frage geschieht iiber Kontakte des Steckers. 

In der Medizintechnik, insbesondere in der Endoskopie, 
besteht bis heute keine Moglichkeit, beriihrungslos Kennda- 
ten mehrerer, inbesondere austauschbarer, zu einem medizi- 
nischen Geratesystem gehorender Komponenten mittels ei- 
nes fur die Medizintechnik besonders geeigneten und siche- 
ren Verfahrens automatisch abzulesen und zu registrieren 
und auch eine Anderung der Kenndaten der Komponenten 
zu bewirken. 

Besonders in der medizinischen Endoskopie ist es haufig 
nbtig, Optiken und Objektive bei der klinischen Anwendung 
aufzubereiten bzw. zu sterilisieren. Dazu miissen im Rah- 
men der Qualitatssicherung und der ISO-Zertifizierung von 
Kliniken Aufbereitungs- und Sterilisationszyklen instru- 
mentenspezifisch dokumenticrt werden. Erst diese Doku- 
mentation erlaubt eine eindeutige Beurteilung der Ge- 
brauchsfahigkeit und Zuverlassigkeit der oben genannten 
Komponenten. 

Es ist Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren und eine Vor- 
richtung zur automatischen Identifikation und Erfassung 
charakteristischer Kenndaten von Komponenten von Endo- 
skopiesystemen anzugeben, wobei nicht nur eine Identifika- 
tion und die Erfassung charakteristischer Kenndaten, son- 
dern auch eine automatische und beriihrungsfreie instru- 
mentenspezifische Dokumentation von Vorgangen ausge- 
fuhrt werden soli, die die Gebrauchsfahigkeit besonders be- 
eintrachtigen konnen, insbesondere von Sterilisationszy- 
klen. Ferner soli auch ein Neueinschreiben von Identifikati- 
ons- und charakteristischen Kenndaten moglich sein. 

Das Verfahren und die Vorrichtung sollen es ferner er- 
moglichcn, durch die Erfassung von charakteristischen 
Kenndaten der jeweiligen Komponenten eine automatische 
Anpassung eines nachfolgenden, an die jeweilige Kompo- 
nente anschlieBbaren Gerats zu erretchen, wie z. B. bei Vi- 
deokameras eine Anpassung der Bildgro'Be, eine Verzeich- 
nungskorrektur, eine Anpassung an die Lichtregelcharakte- 
ristik, eine Anpassung an die Apertur einer verwendeten 
Lichtquelle etc.. 

Anspruch 1 kennzeichnet ein die obige Aufgabe losendes 
erfindungsgemaBes Verfahren, wahrend Anspruch 12 eine 
die obige Aufgabe losende erflndungsgemaBe Vorrichtung 
spezifiziert. 

Vorteilhafte Weiterbildungen des Verfahrens und der Vor- 
richtung sind in den Anspruchen 2 bis 11 bzw. 13 bis 22 an- 
gegeben. 

GemaB einem ersten Aspekt der Erfindung ist ein Verfah- 
ren zur automatischen Identifikation und Erfassung charak- 
teristischer Kenndaten von Komponenten von Endoskopie- 
systemen, bei dem in der Komponente ein von einer separa- 
ten Einheit beschreib- und lesbarer Datentrager zur Speiche- 
rung von Pararnetern zumindest dieser Komponente und in 
der separaten Einheit wenigstens eine Schreib- und Lese- 
steuervorrichtung zum wiederholbaren Beschreiben und Le- 
sen des Datentragers vorgesehen sind, gekennzeichnet 
durch folgende Schritte: 

a) Bereitstellen eincs bcruhrungslosen Energie- und 
Datenubertragungssy stems in der Komponente und in 
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der separaten Einheit zur Ubertragung von Parameter 
angebenden Daten zwischen dem Datentrager der 
Komponente und der separaten Einheit in beiden Rich- 
tungen; 

b) Positionieren der Komponente in der Nahe der se- 5 
paraten Einheit; 

c) Aktivieren eines Identifications- bzw. Erfassungs- 
vorgangs, indem beriihrungslos ein Identifikations-Ab- 
fragesignal von der separaten Einheit zur Komponente 
uber das Datenubertragungssystem iibertragen wird; 10 

d) Empfangen des Identifikations-Abfragesignals 
durch die Komponente und Auslesen wenigstens eines 
Identifikationsparameters oder zu erfassender Kennda- 
ten aus dem Datentrager; 

e) Ubertragung eines den Identifikationsparameter 15 
oder die zu erfassenden Kenndaten angebenden Ant- 
wortsignals an die separate Einheit; 

f) Empfangen und Registrieren der zu erfassenden 
Kenndaten oder des Identifikationsparameters der 
Komponente durch das Antwortsignal in der separaten 20 
Einheit, und durch einen weiteren Schritt, der einen 
Schreibvorgang zum Andern oder Neueinspeichern 
von Daten eines Parameters in den Datentrager der 
Komponente aktiviert, ein entsprcchendes Schreibsi- 
gnal uber das Datenubertragungssystem von der sepa- 25 
raten Einheit zur Komponente ubertragt, im dortigen 
Datenspeicher einen oder mehrere Parameter entspre- 
chend dem Schreibsignal andert oder neu einschreibt. 

Vorteilhafterweise kann dem erfindungsgemaBen Verfah- 30 
ren ein weiterer Schritt hinzugefiigt werden, der auf den 
Schritt, der den oder die Parameter neu einschreibt oder an- 
dert, ein Quittungssignal von der Komponente uber das Da- 
tenubertragungssystem zur separaten Einheit sendet, und 
auf das Quittungssignal hin die Aktivierung des Schreibvor- 35 
gangs beendet. Weiterhin ist eine Aktivierung des Identifi- 
kations- und/oder Schreibvorgangs durch einen Bedie- 
nungsschritt an der separaten Einheit moglich. 

Das Verfahren laBt sich auBerdem durch einen Uberwa- 
chungsschritt zur Uberwachung des Identifikations- und/ 40 
oder Schreibvorgangs seitens einerBedienperson fortbilden. 
ZweckmaBigerweise nimmt die Bedienperson die Uberwa- 
chung an einem Monitor vor. 

Die die Schreib- und Lesesteuervorrichtung enthaltende 
separate Einheit kann lediglich dazu eingerichtet sein, die 45 
Identifikations- und/oder Schreibopcrationen auch bei ver- 
schiedenen Komponenten zu aktivieren und auszufiihren 
und gegebenenfaUs die Uberwachung der Operation auszu- 
fiihren. Dazu kann die separate Einheit auch mit einem tiber- 
geordneten Computer verbunden sein. 50 

Alternativ ist vorgesehen, daB die separate Einheit ein Be- 
standteil des jeweiligen medizinischen Geratesystems ist. 
Bei dem als besonderer Einsatzfall anvisierten Endoskopsy- 
stem kann die separate Einheit z. B. ein Kamerakopf einer 
Videokamera sein. 55 

Ein weiterer vorteilhafter Schritt des erfindungsgemaBen 
Verfahrens besteht darin, aufgrund der von der Komponente 
zur separaten Einheit ubertragenen Parameterdaten Steuer- 
und/oder Regelvorgange in der separaten Einheit zu aktivie- 
ren und/oder auszufiihren. 60 

GernaB einem weiteren Aspektder Erfindung ist eine Vor- 
richtung zur automatischen Idenlifizierung und Erfassung 
charakteristischer Kenndaten von Komponenten von Endo- 
skopiesystemen, mit 

65 

- einer Einheit, die separat von den Komponenten vor- 
gesehen ist und die eine Lcsc-Schreibsteucrvorrichtung 
aufweist, und 
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- einem beschreib- und lesbaren Datentrager in jeder 
Komponente zur Speicherung von Komponenten-Para- 
meter angebenden Datensignalen, wobei Inhalte des 
Datentragers durch die Lese-Schreibsteuervorrichtung 
auslesbar und einschreibbar und in der separaten Ein- 
heit zumindest speicherbar sind, gekennzeichnet durch 

- ein in der Komponente und der separaten Einheit 
vorgesehenes, beriihrungsloses Energie- und Daten- 
ubertragungssystem zur Ubertragung von Datensigna- 
len zwischen der separaten Einheit und dem Datentra- 
ger der Komponente in beiden Richtungen, 

- einen Schreib-Lesekopf, der mit der Lese-Schreib- 
steuervorrichtung verbunden ist, 

- eine Signalerzeugungs- und Modulations-Demodu- 
lationseinheit in der separaten Einheit, die mit der 
Lese-Schreibsteuervorrichtung und dem Schreib-Lese- 
kopf verbunden ist, um Datensignale zu modulieren 
bzw. zu demodulieren und 

- eine mit dem Datentrager in der Komponente ver- 
bundene Sende-Empfangseinrichtung zum Senden und 
Empfangen von Datensignalen von bzw. in der Kom- 
ponente, wobei alle Einrichtungen in der Komponente 
durch den Ubertragungsvorgang von der separaten Ein- 
heit gespeist werden und keine eigene Energiequelle 
haben. 

Bevorzugt ist das Datenubertragungssystem gestiitzt auf 
eine induktive Hochfrequenziibertragung. Weiterhin werden 
die ubertragenen Datensignale durch das Datenubertra- 
gungssystem einer Pulsdauermodulation unterworfen. Die 
so modulierten Datensignale werden zwischen der Kompo- 
nente und der separaten Einheit und umgekehrt in einer Rah- 
menstruktur iibertragen, die zu Beginn einen Kennung- 
scode, darauf folgend einen oder mehrere Datenposten und 
am Ende einen Priifcode zumindest zur Erkennung von Feh- 
lern in den Datenposten beinhaltet. 

Die separate Einheit hat eine Bedieneinrichtung zur Akti- 
vierung einer Identifikations- und/oder Schreiboperation. 
Die Bedienvorrichtung kann mit der separaten Einheit ver- 
bunden oder alternativ integraler Bestandteil derselben sein. 

Weiter kann ein Monitor nut der separaten Einheit ver- 
bunden sein. Die Bedienvorrichtung und der Monitor kon- 
nen auch Teile eines iibergeordneten, mit der separaten Ein- 
heit verbundenen Computersystems sein. 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand von in der Zeich- 
nung dargestellten Ausfiihrungsbeispielen weiter erlautert. 
Es zeigt 

- Fig. 1 schematise h und blockartig die Grundstruktur 
einer erfindungsgemaBen Vorrichtung zur automati- 
schen Idenlifizierung von Komponenten medizinischer 
Geratesysteme; 

- Fig. 2 eine Anwendung der erfindungsgemaBen Vor- 
richtung bei einem Endoskopiesystem; 

- Fig, 3 schemadsch die Grundstruktur des verwende- 
ten tjbertragungssystems mit induktiver Kopplung 
zwischen einem Lese-Schreibkopf in der separaten 
Einheit und einer Induktionsspule in der Komponente; 

- Fig. 4 ein auf dem induktiven Kopplungsprinzip ge- 
maB Fig. 3 beruhendes, an sich bekanntes Signal- und 
Datenubertragungssystem ; 

- Fig. 5 eine bei dem Datenubertragungssystem gc- 
maB Fig, 4 verwendete Pulsdauermodulationsart; 

- Fig, 6 eine Rahmenstruktur fur die zwischen der 
Komponente und der separaten Einheit und umgekehrt 
ubertragenen Datensignale; 

- Fig. 7 schemadsch einen Aufbereitungskreislauf ei- 
nes mit einer erfindungsgemaBen Vorrichtung ausge- 
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statteten Endoskops; 

- Fig. 8 bis 12 jeweils Anwendungsbeispiele der erfin- 
dungsgemaBen Vorrichtung und des erfindungsgema- 
Ben Verfahrens bei verschieden konfigurierten Endo- 
skopsystemen. 5 

Die Vorrichtung nach Fig. 1 besteht prinzipiell aus wenig- 
stens einer separat von wenigstens eincr Systemkomponente 
30 vorgesehencn Einheit 10, die cine Lese-Schreibsteuer- 
vorrichtung 20 aufweist. Die Lese-Schreibsteuervorrichtung io 
20 ist mit einem Schreib-Lesekopf 22 verbunden, der weiter 
unten beschrieben wird. Die schematisch angedeutete Kom- 
ponente 30 weist einen einschreib- und auslesbaren Daten- 
trager 33 zur Speicherung von Datensignalen auf, die Para- 
meter wenigstens dieser Komponente angeben. L5 

Ein beriihrungsloses Energie- und Dateniibertragungssy- 
stem 32, wie es noch spater beschrieben wird, umfaBt den 
Schreib-Lesekopf 22 der separaten Einheit 10, eine nicht ge- 
sondert bezeichnete Ubertragungsstrecke und in der Kom- 
ponente 30 eine Sende-Empfangseinrichtung zum Senden 20 
und Empfangen von Datensignalen von bzw. in der Kompo- 
nente. Ferner ist die Sende-Empfangseinrichtung 34 mit 
dem Datentrager 33 in der Komponente 30 verbunden. Die 
In hake des Datentragers 33 sind durch die Lese-Schreib- 
stcuervorrichtung 20 auslesbar und einschreibbar und in der 25 
separaten Einheit 10 wenigstens speicherbar. Weiter unten 
wird jedoch ausgefuhrt, daB Inhalte, die aus dem Datentra- 
ger 33 der Komponente 30 ausgelesen werden, auch zur Ak- 
tivierung von Regel- bzw. Steuervorgangen in der separaten 
Einheit 10 und/- oder eincr mit ihr verbundenen gesteuerten 30 
Einheit 15 dienen konnen. 

Das Datenubertragungssystem 32 ist so eingerichtet, daB 
alle Einrichtungen in der Komponente 30 durch den tjber- 
tragungsvorgang von der separaten Einheit 10 gespeist wer- 
den und daB sie keine eigene Energiequelle haben. 35 

In Fig. 2 ist ein Anwendungsbeispiel des erfindungsge- 
maBen Verfahrens bzw. der erfindungsgemaflen Vorrichtung 
zur automatischen Identifizierung von Komponenten eines 
medizinischen Geratesystems dargestellt, wobei in diesem 
Bei spiel ein Endosko pi esy stern dargestellt ist. 40 

Die gcsteuerte Einrichtung ist hier eine Videokamera 15a, 
die iiber eine Kabel 16a mit einem Monitor 14a verbunden 
ist. Die Videokamera 15a ist auBerdem durch ein Kabel 17 
mit einem Kamerakopf 18 verbunden. In einem Teil des Ka- 
merakopfs 18 ist eine separate Einheit 10' untergebracht, die 45 
demnach in dicsem Bcispicl ein Systembestandtcil ist und 
die eine Lese-Schreibeinheit 20a und einen in Fig. 2 nicht 
gezeigten Schreib-Lesekopf, wie er anhand der Fig. 1 be- 
schrieben wurde, enthalt. 

In Fig. 2 sind zwei mit der erfindungsgemaBen Vorrich- 50 
tung idenlifizierbare Komponenten, namlich ein Objektiv 
30a und eine Endoskopoptik 30b, dargestellt. Beide Kompo- 
nenten 30a, 30b enthalten jeweils einen Datentrager 33, der 
jedoch in Fig. 2 nicht gesondert dargestellt ist. Im Datentra- 
ger des Objektivs 30a und auch im Datentrager der Endo- 55 
skopoptik 30b konnen nicht nur die Seriennummem der je- 
weiligen Komponente und die Dauer des Aufbereitungszy- 
klusses gespeichert sein, sondem auch Datensignale, die 
eine automatische Adaptierung des Kamerakopf s 18 und der 
damit verbundenen Videokamera 15a ermoglichen, wie 60 
z. B. die Adaptierung der BildgroBe und die Korrektur der 
Verzeichnung, die Adaptierung der Lichtregelcharakteristik, 
die Begrenzung der Leistung und die Aperturanpassung ei- 
ner Lichtquelle. 

Fig. 3 zeigt eine Induktionsspulenanordnung des bei der 65 
Erfindung verwendeten beriihrungslosen Obertragungssy- 
stcms. In der separaten Einheit 10 befindct sich ein als Lesc- 
Schreibspule gestalteter Schreib-Lesekopf 22. Dieser kann 



mit oder ohne Eisen bzw. Ferritkern ausgefuhrt sein. Der 
Schreib-Lesekopf 22 enthalt eine Sendespule 24, urn bei ei- 
ner Dateniibertragung Energie zur Komponente 30 zu iiber- 
tragen (Pfeil A). Dieselbe Spule 24 wird dazu benutzt, um 
die von der Komponente zuriickgesendeten Datensignale zu 
empfangen (Pfeil B), In der Komponente 30 weist die 
Sende-Empfangseinrichtung 34 ebenfalls eine Spule mit 
oder ohne Ferritkern auf. Fur eine sichere Energie- und Da- 
teniibertragung ist eine gute Kopplung zwischen dem 
Schreib-Lesekopf 22 in der separaten Einheit 10 und der 
Spule 34 wichtig, da die magnetischen Feldlinien nur eine 
geringe Reichweite haben. Dabei wirken die Spule 24 der 
separaten Einheit 10 und die des Datentragers in der Kom- 
ponente 30 als lose gekoppelter Transformator. Allgemein 
wird ein Abstand von ca. 100 mm zwischen der Spule des 
Schreib-Lesekopfs und der des Datentragers als ausreichend 
angesehen. 

Die Spule des Lesekopfs erzeugt ein magnetisches Hoch- 
frequenzfeld. Die Spule des Datentragers empfangt das 
Feld, versorgt den Datentrager mit Energie und sorgt fur die 
darauffolgende Ubertragung der im Datentrager gespeicher- 
ten Daten. Der als Datentrager dienende Schreib-Lesespei- 
cher und eine zugehorige Steuerlogik konnen gemeinsam 
als Schaltung auf einem Chip intcgriert sein (vgl. Fig. 4). 

Fig. 4 zeigt ein Blockdiagramm einer Prinzipschaltung 
eines wiederprogrammierbaren beriihrungslosen Hochfre- 
quenzubertragungsverfahrens, wie es bei der vorliegende 
Erfindung bevorzugt zur Idendfikation von Komponenten 
medizinischer Systeme verwendet wird. Die in Fig. 4 als 
Blockschaltbild dargestellte Schaltung der Spule 34 und des 
Chips 35 in der Komponente 30 ist an sich bekannt und wird 
deshalb nicht naher beschrieben. Wesentlich ist, daB die 
Spule 34 zusammen mit Kondensatoren CI, C2 einen 
Schwingkreis bildet, der bei der Dateniibertragung von der 
Spule 24 des Schreib-Lesekopfs 22 mit Energie versorgt 
wird. Dann schaltet die zusammen mit dem Datentrager 33 
in dem Chip integrierte Steuerlogik 36 einen Widerstand R 
ein und aus. 

Der Energieverbrauch des Chips andert sich mit den Da- 
ten, und diese passive Modulation wird iiber den aus der 
Spule 34 und den Kondensatoren CI, C2 bestehenden 
Schwingkreis zur Spule 24 in der separaten Einheit 20 zu- 
riick ubertragen. Die modulierten Signale lassen sich im 
Schreib-Lesekopf 22 demodulieren. Dazu weist die Lese- 
Schreibsteuervorrichtung 20 der separaten Einheit 10 eine 
Signalerzeugungs- und Moduladonseinheit 26 und eine De- 
moduladonseinheit 25 auf. Die Schaltungsanordnung der 
Einheiten 25, 26 in der Lese-Schreibsteuervorrichtung 20 ist 
an sich bekannt und wird hier nicht naher beschrieben. Die 
verwendete Modulationsart ist auch als "Absorptionsmodu- 
lation" bekannt. 

Fig. 5 zeigt mit Hilfe dieser Modulationsart modulierte 
Datensignale PI entsprechend einer logischen "1" und ein 
Datensignal P2 entsprechend einer logischen "0", die je- 
weils unterschiedliche Impulsperiodendauem aufweisen. 
Die Tragerfrequenz, die z. B. 125 kHz betragt, dient der er- 
wahnten Energieversorgung des Datentragers. Die verwen- 
deten Schwingkreise sind auf die Tragerfrequenz abge- 
stimmt. Diese Schaltung erlaubt nicht nur die Ruckubertra- 
gung der im Datentrager 33 gespeicherten Datensignale, wie 
KenngroBen usw., sondem auch ein Neueinschreiben von 
Daten in den Datentrager 33. Dazu werden von den in Fig. 4 
dargestellten Signalerzeugungs- und Moduiations-Demodu- 
lationseinheiten 25, 26 auBer Daten auch Kommandos zum 
Datentrager 33 der Komponente 30 ubertragen, um dessen 
Funktion zu steuern. 

Fig. 6 zeigt einen fur die Dateniibertragung in dem bis- 
lang beschriebenen Ubertragungssystem geeignete Rah- 
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menstruktur F, die einen Kennungscode ID am Anfang des 
Rahmens, ein oder mehrere Datenposten Dl, D2...Dn, die 
dem Kennungscode ID folgen, und einen Prufcode CRC am 
Ende des Rahmens aufweist. Der Prufcode CRC dient dazu, 
Fehler in den Datenposten zu erkennen, 5 

In der Fig. 7 ist ein Beispiei der Anwendung der erfin- 
dungsgemaBen Vorrichtung und des Verfahrens zur automa- 
Lischen Identifizierung eines mitcinem zuvor beschriebenen 
Datcntrager ausgestatteten Endoskops in einem Wiederauf- 
bereitungszyklus gezeigt. 10 

Im Stadium I wird ein verwendetes Endoskop 30b in die 
Nahe eines Schreib-Lesekopfs 22 einer separaten Einheit 10 
gebracht (Abstand a betragt ca. 100 mm). Die separate Ein- 
heit 10 kann Bestandteil eines Sterilisationsgerats sein. Die 
Dateniibertragung liefert z. B. die Seriennummer der Kom- 15 
ponente, d. h. des Endoskops 30b, die gelesen und im Steri- 
lisationsgerat gespeichert wird. Weiterhin konnen die aus 
dem Datentrager des Endoskops 30b ausgelesenen Datensi- 
gnaie auch Vorgaben fur den Sterilisationszyklus enthalten, 
die dessen Parameter steuern oder regeln. 20 

Im Stadium II wird das Sterilisationsgerat mit dem zu ste- 
rilisierenden Endoskop beschickt und der Sterilisationsvor- 
gang durchgefuhrt. Im Stadium IH wird das Endoskop noch 
einrnal an den im Sterilisationsgerat befindlichen Lese- 
Schreibkopf herangefiihrt. Jetzt wird z. B. die im Endoskop 25 
gespeicherte Zahl von Steriiisationszyklen um 1 erhoht. Bei 
der dabei durchgefuhrten Dateniibertragung erfolgt dem- 
nach ein Lesen und ein Beschreiben des Datentragers im En- 
doskop. SchlieBlich wird das Endoskop im Stadium IV er- 
neut benutzt. 30 

Im Reparaturfall kann der Datentrager des Endoskops am 
Reparaturort ausgelesen werden. Die gespeicherten Daten 
konnen zur Uberpriifung von Garantieleistungen dienen. 
Nach einer Reparatur kann die im Endoskop gespeicherte 
Zahl von Reparaturfallen um 1 erhoht werden. Dazu isL in 35 
der Reparaturabteilung eine separate Einheit 10 gemaB der 
Erfindung vorhanden, die auf dieselbe Weise wie zuvor be- 
schrieben eine Dateniibertragung zwischen der separaten 
Einheit und dem Datentrager des Endoskops aktiviert und 
ausfuhrt. 40 

Es ist zu bemerken, daB bei dem oben beschriebenen und 
in Fig. 7 dargestellten Anwendung sbeispiel kein bediener- 
kontrollierter Aktivierungs- und Dateniibertragungsvorgang 
gezeigt ist. Dies ist jedoch in jedem Fall sinnvoll, wenn ge- 
zielt Datenwerte in den Datentrager der Komponente einge- 45 
schrieben und nicht nur im Datcntrager gespeicherte Zahl- 
werte inkrementiert oder dekrementiert werden miissen. 

In Fig. 8 ist ein Endoskopiesystem in einer ersten {Confi- 
guration 100 gezeigt, die ein weiteres Anwendungsbeispiel 
der Vorrichtung und des Verfahrens nach der Erfindung be- 50 
LrifTt. Ein Endoskop 130 mit einem Datentrager 133 gemaB 
der Erfindung ist iiber einen mit einer Lesespule 122 gemaB 
der Erfindung ausgestatteten Lichtleitkabel 110 an einer 
Lichtquelle 115 angeschlossen, die als gesteuertes oder ge- 
regeltes Gerat im Sinne der obigen Beschreibung angesehen 55 
wird. Die Lichtquelle kann durch die mit dem erfindungsge- 
maBen Datenubertragungsverfahren von den Komponenten 
130 und 110 bzw. durch die aus den darin enthaltenen Da- 
tentragern 133, 122 ausgelesenen Daten betreffend die emit- 
tierte maximale Lichtenergie, die Apertur und andere das 60 
Lichtleitkabel und das verwcndete Endoskop betrefTende 
Parameter aulomatisch angepaBt werden. Insbesondere bei 
Lichtquellen mit Lampen, die ein stark mittenbetontes Ab- 
strahlprofll aufweisen, wie z, B. Xenon- Kurzbogenlampen, 
kann zur Verbesserung der Abstrahlcharakteristik vorgese- 65 
hen sein, Verlaufsfilter, mattierte linsen oder teildurchlas- 
sige Komponenten automatisch aufgrund dicscr Daten in 
den Strahlengang einzuschwenken. 



Ein weiteres Anwendungsbeispiel steLlt die in Fig. 9 ge- 
zeigte Konfiguration 101 eines Endoskopiesystems dar, wel- 
ches als Alternative zu dem in Fig. 8 gezeigten System 100 
angesehen werden kann. Der obere Teil des Endoskopiesy- 
stems 101 ist ahnlich dem in Fig. 2 gezeigten, wobei der 
Monitor weggelassen ist. Ein Endoskop 130b mit einem er- 
sten Datentrager 133b ist mit seinem proximalen Ende am 
distalen Ende eines Objektivs 130a angekoppelt, das einen 
zweiten Datentrager 133c aufweist. Das Objektiv 130a ist 
seinerseits mit seinem proximalen Ende an einem Kamera- 
kopf 118 anschlieBbar, welcher eine Lesespule 122a gemaB 
der Erfindung aufweist, Der Kamerakopf 118 ist uber ein 
Leitungssystem 117 mit einer Videokamera 115a gekoppelt, 
welche mit einer Funktion zur automatischen Adaption an 
den jeweils eingesetzten Kamerakopf, das Objektiv und das 
Endoskop ausgestattet ist, um so eine Adaption an Bild- 
groBe, die Korrektur der Verzeichnung, die Adaption der 
Lichtregelcharakteristik, die Begrenzung der Leistung und 
eine Anpassung der Apertur einer Lichtquelle 115b zu er- 
moglichen. Diese Lichtquelle 115b ist in herkommlicher 
Weise iiber ein Lichtleitkabel 110a mit dem zugehorigen 
AnschluB des Endoskops gekoppelt. Die Lichtquelle 115b 
empfangt die zur Adaption notigen Daten iiber eine Daten- 
iibertragungsstrecke 116 (Pfeil D), die vorzugs weise als bi- 
direktionale Daten strecke ausgestaltet ist. Wegen der iiber 
die Datenubertragungsstrecke 116 von der Videokamera 
115a zur Lichtquelle 115b ubertragbaren Daten braucht der 
distale AnschluB des Lichtleitkabels 110a keinen Schreib- 
Lesekopf, da die zu iibertragenden Daten iiber die Daten- 
strecke 116 zur Lichtquelle 115b gelangen. 

In Fig. 10 ist ein Anwendungsbeispiel der Erfindung bei 
einem elektrochirurgischen Hochfrequenzsystem 102 ge- 
zeigt. In eine Trokarhiilse oder einen Arbeitskanal 140 laBt 
sich proximal eine HF-Sonde oder eine Thermokoagulati- 
onssonde 141 cinfuhren, die an ihrem proximalen Ende mit 
einem Datentrager 143 versehen ist. Die Hochfrequenzlei- 
stung wird von einem Hochfrequenzleistungsgenerator oder 
einem Thermokoagulations-Steuergerat 150 durch ein Ka- 
bel 144 zugefuhrt, welches an seinem distalen Ende mit ei- 
nem erfindungsgemaBen Schreib-Lesekopf 142 ausgestattet 
ist. Auf diese Weise lassen sich Leistung und/oder Frequenz, 
Pulsbreite usw. am Hochfrequenzleistungsgenerator 150 an 
die HF-Sonde 141 entsprechend den im Datentrager 143 ge- 
speicherten Daten anpassen. Ein in Fig. 10 auBerdem darge- 
stelltes Endoskop 130 kann zusatzlich oder statt der HF- 
Sonde 141 in die Trokarhiilse bzw. den Arbeitskanal 140 
eingesetzt und damit gekoppelt werden. Das Endoskop 130 
kann auch einen Datentrager etwa gemaB den Fig. 2, 8 und 9 
haben. 

Bei dem in Fig. 11 gezeigten Anwendungsbeispiel 103 
der Erfindung ist ein Insufflation ssteuergerat 160 uber einen 
Pneumatikschlauch 161 an einem zugehorigen AnschluB ei- 
ner Trokarhiilse 164 anschlieBbar. Die Trokarhiilse 164 ist 
an diesem AnschluB mit einem Datentrager 163 ausgestat- 
tet, wahrend das distale Ende des Pneumatikschlauchs 161 
mit einem erfindungsgemaBen Schreib-Lesekopf 162 verse- 
hen ist. Auf diese Weise laBt sich durch die im Datentrager 
163 des Luftanschlusses der Trokarhiilse 164 gespeicherten 
Daten das Insufflationssteuergerat 160 hinsichtlich des zu 
erzeugenden Druckes, der Druckimpulse etc. automatisch 
an die verwendetc Trokarhiilse anpassen. 

In Fig. 12 schlieBlich ist ein aus den in Fig. 8 bis Fig. 11 
gezeigten Anwendungsbeispielen 100 bis 103 kombiniertes 
Endoskopiesystem gezeigt. Die Videokamera 115a mit auto- 
matischer Adaption ist mit der Lichtquelle 115 mit ebenfalls 
automatischer Adaption, diese mit einem Insufflationssteu- 
ergerat 160 und letzteres mit einem elektrochirurgischen 
Hochfrequenzgenerator 150 mit automatischer Adaption 
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durch eine jeweilige Datenubertragungsstrecke 116, 116', 
116" verbunden. Die Trokarhiilse ist wenigstens an ihrem 
LuftanschluB, an dein der Insufflationsschlauch angcschlos- 
sen wird, mit einem Datentrager gemaB der Erfindung aus- 
geriistet. Das distale Ende des Insufflauonsschlauchs weist 5 
einen Schreib-Lesekopf gemaB der Erfindung auf. Die wei- 
teren in Fig. 12 gezeigten Komponenten sind mit den ent- 
sprechenden in den Fig. 8 bis 1 1 gezeigten identisch oder 
aquivalent und mit denselben Bezugsziffern bezeichnet. 

Altemativ konnen einzelne oder mehrere Komponenten/ 10 
Funktionseinheiten des in Fig. 12 gezeigten Systems auch 
ohne Datentrager bzw. Schreib-Lesespule bleiben. Die rele- 
vanten Informationen werden bei dieser Alternative iiber die 
Dateniibertragungsstrecken 116, 116', 116", 116'" ubermit- 
telt. Selbstverstandlich konnen weitere Datenubertragungs- 15 
strecken jeweils zwischen den gesteuerten Geraten 115, 
115a, 150 und 160 und weiteren Geraten vorgesehen sein. 

Auch Systemkomponenten, die im allgemeinen nicht in 
eleklrischein KontakL mit Steuergeraten oder ahnlichem ste- 
hen, wie rein mechanische Komponenten, z. B. Endoskope 20 
oder Objektive oder auch Sonden, konnen mit einem be- 
schreib- und lesbaren Speicher zu einer erfindungsgemaBen 
Identification der Komponente versehen sein. 

Sowohl die Energie- als auch die Dateniibertragung er- 
folgt beriihrungslos und kontaktfrei. Dies ist deshalb beson- 25 
ders vorteilhaft, da bei vielen Endoskopsystemen eine di- 
rekte Spannungsversorgung unerwunscht oder gefahrlich 
ist. 

Die vorangehend anhand der Fig. 8 bis 12 beschriebenen 
Anwendungsbeispiele der Erfindung vcrdeudichen, daB das 30 
erfindungsgemaBe Verfahren und die Vorrichtung zur Identi- 
fication von Komponenten medizinischer Geratesysteme 
auch in Kombination mit herkommlichen Datenubertra- 
gungsverfahren angewendet werden konnen, wie sie bei den 
DaLenstreckcn 116 gemaB Fig. 9 und 116', 116", 116"' gemaB 35 
Fig. 12 einsetzbar sind. Das bei der Erfindung verwendete 
beriihrungslose Ubertragungsverfahren laBt sich auch mit 
einem kontaktierenden Ubertragungsverfahren etwa gemaB 
der eingangs erwahnten EP-A-0 534 198 kombinieren. 

AuBerdem ist die Erfindung nicht auf die automatische 40 
Identifikadon von Komponenten in Endoskopsystemen be- 
schrankt. Vorteilhaft ist die Erfindung auch bei anderen me- 
dizinischen Geratesystemen anwendbar, die eine Sterilisa- 
tion und/oder Aufbereitung ihrer Systemkomponenten be- 
notigen und bei denen eine Vielzahl verschieden spezifizier- 45 
ter Komponenten eingesctzt werden konnen. 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zur automatischen Identifikadon und Er- 50 
fassung charakteristischer Kenndaten von Komponen- 
ten von Endoskopiesystemen, bei dem in der Kompo- 
nente ein von einer separaten Einheit beschreib- und 
lesbarer Datentrager zur Speicherung von Parameters 
zumindest dieser Komponente und in der separaten 55 
Einheit wenigsLens eine Schreib- und Lesesteuervor- 
richtung zum wiederholbaren Beschreiben und Lesen 
des Datentragers vorgesehen sind, gekennzeichnet 
durch folgende Schritte: 

a) Bereitstellen eines beruhrungslosen Energie- 60 
und Datenubertragungssys terns in der Kompo- 
nente und in der separaten Einheit zur Ubertra- 
gung von Parameter angebenden Daten zwischen 
dem Datentrager der Komponente und der separa- 
ten Einheit in beiden Richtungen; 65 

b) Positionieren der Komponente in der Nahe der 
separaten Einheit; 

c) Aktivieren eines Identifications- bzw. Erfas- 
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sungsvorgangs, indem beriihrungslos ein Identifi- 
kadons-Abfragesignal von der separaten Einheit 
zur Komponente iiber das Daten iibertragungssy- 
stem ubertragen wird; 

d) Empfangen des Identifications- Abfragesignals 
durch die Komponente und Auslesen wenigstens 
eines Identifikationsparameters oder zu erfassen- 
der Kenndaten aus dem Datentrager; 

e) (Jbertragung eines den IdentifiCationsparame- 
ter oder die zu erfassenden Kenndaten angeben- 
den Antwortsignals an die separate Einheit; 

f) Empfangen und Regis trieren der zu erfassen- 
den Kenndaten oder des Idendfikadonsparameters 
der Komponente durch das Antwortsignal in der 
separaten Einheit, und durch einen weiteren 
Schritt, der einen Schreibvorgang zum Andern 
oder Neueinspeichern von Daten eines Parameters 
in den Datentrager der Komponente aktiviert, ein 
entsprechendes Schreibsignal iiber das Daten- 
ubertragungssystem von der separaten Einheit zur 
Komponente ubertragt, im dortigen Datenspei- 
cher einen oder mehrere Parameter entsprechend 
dem Schreibsignal andert oder neu einschreibt, 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB auf den Schritt, der den oder die Parameter neu 
einschreibt oder andert, ein Quittungs signal von der 
Komponente uber das Datenubertragungssystem zur 
separaten Einheit gesendet, und auf das Quittungssi- 
gnal die Aktivierung des Schreib vorgangs beendet 
wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder Anspruch 2, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Identifications- und/ 
oder der Schreibvorgang durch einen Bedienungs- 
schritt an der separaten Einheit akdviert werden bzw. 
wird. 

4. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB ein Uberwachungs- 
schritt zur Uberwachung des Identifications- und/oder 
des Schreibvorgangs seitens einer Bedienperson vorge- 
sehen ist. 

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Uberwachung an einem Monitor vornom- 
men wird. 

6. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die separate Einheit 
zur Aktivierung und Ausfiihrung von Operationen bei 
verschiedenen Komponenten und gegebenenfalls zur 
Uberwachung der Operationen zur Anwendung 
kommt. 

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich- 
net, daB die separate Einheit mit einer Qbergeordneten 
Einheit, insbesondere einem Computer verbunden ist. 

8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da- 
durch gekennzeichnet, daB als separate Einheit ein Be- 
standteil des jeweiligen medizinischen Geratesys terns 
zur Anwendung kommt. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
net, daB ein weiterer Schritt vorgesehen ist, der Steuer- 
und Regelvorgange in der separaten Einheit aufgrund 
der von der Komponente zur separaten Einheit ubertra- 
genen Pararneterdaten aktiviert und ausfuhrt. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB als beruhrungsloses Ener- 
gie- und Datenubertragungssystem ein Hochfrequenz- 
datenubertragungssystem ohne separate Energiequelle 
verwendet wird. 

11. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das HochfrequenzdatenCibertragungssy- 
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stem mit einer induktiven Kopplung zwischen Kompo- 
nente und separater Einheit arbeitet. 

12. Vorrichtung zur automatischen Identifizierung und 
Erfassung charakteristischer Kenndaten von Kompo- 
nenten von Endoskopiesystemen, mit 5 
einer Einheit (10), die separat von den Komponenten 
(30) vorgesehen ist und die eine Lese-Schreibsteuer- 
vorrichlung (20) aufweist, und einem beschreib- und 
lesbaren Datentrager (33) in jeder Komponente (30) 
zur Speicherung von Komponenten -Parameter ange- to 
benden Datensignalen, wobei Inhalte des Datentragers 
durch die Lese-Schreibsteuervorrichtung (20) ausles- 
bar und einschreibbar und in der separaten Einheit (10) 
zumindest speicherbar sind, gekennzeichnet durch 

ein in der Komponente (30) und der separaten Einheit 15 
(10) vorgesehenes, beriihrungsloses Energie- und Da- 
ten ubertragungssy stem (32) zur Ubertragung von Da- 
tensignalen zwischen der separaten Einheit und dem 
Datentrager der Komponente in beiden Richtungen, 
einen Schreib-Lesekopf (22), der mit der Lese-Schreib- 20 
steuervorrichtung (20) verbunden ist, 
eine Signalerzeugungs- und Modulations-Demodulati- 
onseinheit (25, 26) in der separaten Einheit (10), die 
mit der Lese-Schreibsteuervorrichtung (20) und dem 
Schreib-Lesekopf (22) verbunden ist, urn Datensignale 25 
zu modulieren bzw. zu demodulieren und 
eine mit dem Datentrager (33) in der Komponente ver- 
bundene Sende-Emfangseinrichtung (34) zum Senden 
und Empfangen von Datensignalen von bzw. in der 
Komponente, wobei alle Einrichtungen (32, 33, 34) in 30 
der Komponente (30) durch den Ubertragungsvorgang 
von der separaten Einheit (10) gespeist werden und 
keine eigene Energiequelle haben. 

13. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Datenubertragungssystem (32) ein 35 
induktives Hochfrequenziibertragungssystem ist. 

14. Vorrichtung nach Anspruch 12 oder 13, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Datenubertragungssystem 
(32) eine Pulsdauermodulation ubertragener Datensi- 
gnale ausfiihrt. 40 

15. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die zwischen der Komponente (30) und 
der separaten Einheit (10) ubertragenen Signale eine 
Rahmenstruktur (F) haben. 

16. Vorrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 45 
zeichnct, daB die Rahmenstruktur (F) aufweist: 

einen Kennungscode (ID), 

mindestens einen Datenposten (D b D 2 ,...D n ), der dem 
Kennungscode (ED) folgt, und 

einen Priifcode (CRC) am Ende des Rahmens zur Er- 50 
kennung von Fehlern der Datenposten. t 

17. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 16, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine Bedienvorrichtung 
(12) zur Aktivierung einer Identifications- und/oder 
Schreiboperation mit der Lese-Schreibsteuervorrich- 55 
tung (20) der separaten Einheit (10) verbunden ist. 

18. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB ein Monitor (14) zur Oberwachung eines 
Identifications- und/oder Schreibvorgangs mit der 
Lese-Schreibsteuervorrichtung (20) der separaten Ein- 60 
heit (10) verbunden ist. 

19. Vorrichtung nach Anspruch 17 oder 18, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Bedienvorrichtung (12) und/ 
oder der Monitor (14) Teile einer mit der separaten Ein- 
heit (10) verbundenen iibergeordneten Einheit (15), 65 
insbesondere eines Computers, sind. 

20. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 16, 
dadurch gekennzeichnet, daB die separate Einheit (10) 



12 

ein Bestandteil des jeweiligen medizinischen Geratesy- 
stems ist. 

21. Vorrichtung nach Anspruch 20, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die separate Einheit (10) durch von der 
Komponente (30) ausgelesene Datensignale wahlweise 
aktivierbar, steuerbar und regelbar ist. 

22. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 20 oder 21 , 
dadurch gekennzeichnet, daB die separate Einheit (10) 
Bestandteil eines Kamerakopfs eines Endoskopsy- 
stems ist. 
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